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Prufungsantrag gem. § 44 PatG 1st gestellt 

• . « # 

Optische Radarvorrichtung fur Fahrzeuge 

Es wird eine optische Radarvorrichtung fur Fahrzeuge 
angegeben, die verschiedene Arten von Htndernissen sowie 
ein vorausfahrendes Fahrzeug identrfizieren kann, wobei 
eina zuverlassige Identifizierung des vorausfahrenden Fahr- 
zeug es in dersef ben Spur wie das eigene. Fahrzeug gewahr- 
leistet ist, an dem die Vorrichtung instalHert ist. Ein Scanner 
(2) scannt Licht, das von eiher Licht emittierenden Einrich- 
tung (1) emittiert wird r und strahrt es aus. Eine Llchtemp- 
fangseinrichtung (3) empfangt das Licht, das von dem 
Scanner (2) abgestrahtt und dann von einem Objekt (6) 
rofiektiert wird. Eine IntensrtatsmeBeinrichtung (4) fOr emp- 
fangenes Licht miSt die Intensitat des reflektierten Lichtes, 
das von der Uchtempfangseinrichtung (3) empfangen wird. 
Eine Hindernis-ldentifizierungseinrichtung (5) identrfizJert 
das Objekt (6) in Abhangigkeit von dem Verteijungsmuster 
der empfangenen Lichtintensitat, die mit der Intensitats- 
meBeinrichtung (4) gemessen wird, wobei ein solches 
Muster bezuglich der Richtung des Abtastens beim Scannen 
erhalten wird, das mit dem Scanner (2) durchgefuhrt wird. 
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Die Erfindung betrifft eine optische Radarvorrich- 
tung fOr Fahrzeuge, urn ein Hindemis fOr das Fahrzeug 
zu identifizieren, und zwar durch Abtasten von gepuls- 
ten Laserstrahlen, die von Objekten reflektiert werden. 

Verfolgungs-Fahrsteuerungen sind beispielsweise in 
der JP-A-55-86 000 und der JP-A-60-239 900 beschrie- 
ben, die herkdmmliche optische Radarvorrichtungen fflr 
Fahrzeuge angeben. Jede der Steuerungen Qberwacht 
Objekte, die vor einem Fahrzeug liegen mit einer Ra- 
darvorrichtung, die Licht- oder Funkwellen verwendet 
und die im vorderen Bereich des Fahrzeuges vorgese- 
hen ist, urn ein Hindernis abzutasten, beispielsweise ein 
vorausfahrendes Fahrzeug, das vor dem Fahrzeug fahrt, 
nachstehend als eigenes Fahrzeug bezeichnet, an dem 
die Radarvorrichtung angebracht ist Solche Steuerun- 
gen werden somit verwendet, urn die Geschwindigkeit 
des eigenen Fahrzeuges zu regeln, damit ein Sicher- 
heitsabstand zwischen dem eigenen Fahrzeug und ei- 
nem voraus fahrenden Fahrzeug eingehalten werden 
kann. 

Ferner ist in der JP-C-3-30 117 eine andere Art von 
optischer Radarvorrichtung als herkdmmliche optische 
Radarvorrichtung angegeben. Eine solche Vorrichtung 
gibt ein Empfangslichtsignal ab, wenn die eingestellte 
Intensitat des reflektierten Lichtes erreicht ist Dann 
werden verschiedene Werte, welche die Entfernung des 
Objektes reprasentieren, gemaB einer Vielzahl von 
Empfangslichtsignalen erhalten, die innerhalb des Scan- 
winkels abgegeben werden. Wenn eine solche Ungleich- 
heit der Entfernung gleich einem oder kleiner als ein 
vorgegebener Wert ist, so bestimmt die optische Radar- 
vorrichtung den Wert, welcher die gemessene Entfer- 
nung reprasentiert, als eine Entfernung, die zwischen 
dem eigenen Fahrzeug und dem vorausfahrenden Fahr- 
zeug eingehalten werden solL Die Vorrichtung be- 
stimmt die eingestellte Intensitat des reflektierten Lich- 
tes gemaB den Reflexionsfaktoren von Reflektoren und 
ermoglicht dabei nur die Abtastung von Reflektoren mit 
hoher Genauigkeit Die Vorrichtung miBt auBerdem die 
Entfernung zu den Reflektoren ftir eine Vielzahl von 
Zeitpunkten innerhalb des eingestellten Scanwinkels, 
d. h. innerhalb der Breite eines vorausfahrenden Fahr- 
zeugs. Wenn dann die Werte, welche die Entfernung 
reprasentieren, im wesentlichen einander gleich sind, so 
bestimmt die Vorrichtung, daB das abge taste te Hinder- 
nis ein Paar von Reflektoren in einem Paar von ROck- 
leuchten ist, die an einem vorausfahrenden Fahrzeug 
vorgesehen sind, und gibt die gemessene Entfernung als 
Abstand an, der zwischen dem eigenen Fahrzeug und 
dem voraus fahrenden Fahrzeug eingehalten werden 
soil. 

Die oben angegebenen Verfolgungs-Fahrsteuerun- 
gen, die als herkdmmliche optische Radarvorrichtungen 
fQr Fahrzeuge verwendet werden, haben jedoch die fol- 
genden Probleme. Da sie nicht in der Lage sind, die Art 
des abgetasteten Hindernisses zu identifizieren, kdnnen 
sie keine Strafienumgebungsbedingungen unterschei- 
den oder angeben, wie z. B. die Art der StraBe (normale 
StraBe, Autobahn), auf der das eigene Fahrzeug fahrt 
Sie kdnnen auch keine Fahrumgebung einer Spur abta- 
sten oder angeben, wie z. B. eine kurvenfdrmige oder 
gerade Strecke, auf der das eigene Fahrzeug fahrt. 

Wenn somit ein vorausfahrendes Fahrzeug identifi- 
ziert wird, wird die Vorrichtung manchmal in nachteil- 
iger Weise durch die StraBenumgebung und die Fahr- 
umgebung beeinfluBt Daher treten oft Falle ein, in de- 



nen die Vorrichtung irrtQmlich ein vorausfahrendes 
Fahrzeug identifiziert, d h. es ist nicht in der Lage, mit 
hoher Genauigkeit ein vorausfahrendes Fahrzeug zu 
identifizieren, das in derselben Spur wie das eigene 
5 Fahrzeug fahrt In Kurven identifiziert eine Vorrichtung 
mit einer herkdmmlichen Verfolgungs-Fahrsteuerung 
manchmal irrtQmlich ein Fahrzeug, das in der benach- 
barten Spur fahrt, als ein vorausfahrendes Fahrzeug in 
derselben Spur wie das eigene Fahrzeug. Es geschieht 

io auch, daB ein StraBenverkehrszeichen oder eine auf der 
StraBenoberflache angeordnete Markierung irrtumlich 
als vorausfahrendes Fahrzeug identifiziert wird. Solche 
Fehler, die von der Radarvorrichtung hervorgerufen 
werden, die als Verfolgungs-Fahrsteuerung verwendet 

is wird, beeintrachtigen nicht nur den Fahrkomfort, son- 
dern kdnnen auch zu schwerwiegenden Unfallen f Qhren. 

Die obigen Probleme kdnnen dadurch geldst werden, 
daB Mittel zum Identifizieren von Markierungen vorge- 
sehen werden. Dann kann die Position des eigenen 

20 Fahrzeuges in Querrichtung von der Markierung be- 
rechnet werden durch die gemessene Entfernung und 
den Winkel, wobei dabei eine Umgebung der Spur an- 
genommen wird, in der das eigene Fahrzeug fahrt Au- 
Berdem macht es die IdentiBzierung einer Markierung 

25 mdglich, die Biegung einer StraBe abzuleiten und da- 
durch eine Umgebung der Spur anzunehmen, in der das 
eigene Fahrzeug fahrt Somit ist es mdglich, ein voraus- 
fahrendes Fahrzeug zu identifizieren, das in derselben 
Spur wie das eigene Fahrzeug fahrt 

30 Die herkdmmliche optische Radarvorrichtung weist 
jedoch die folgenden Probleme auf. Da sie namlich ein 
vorausfahrendes Fahrzeug nur identifiziert durch die 
Abtastung eines Paares von Reflektoren, die an der 
Ruckseite vorgesehen und in Querrichtung beabstandet 

35 sind, ist es nicht in der Lage, eine StraBenumgebung, 
eine Fahrumgebung und dergleichen zu erkennen. So- 
mit ist es mit der herkdmmlichen optischen Radarvor- 
richtung unmdglich, zu bestimmen, ob das abgetastete 
vorausfahrende Fahrzeug in derselben Spur fahrt ..wie 

40 das eigene Fahrzeug, mit der Folge, daB die Vorrichtung 
nicht in der Lage ist, ein vorausfahrendes Fahrzeug ge- 
nau zu identifizieren. 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, eine 
optische Radarvorrichtung f Or ein Fahrzeug anzugeben, 

45 die in der Lage ist, verschiedene Arten von Hindernis- 
sen, auch andere Hindernisse als Fahrzeuge zu identifi- 
zieren und somit in der Lage ist, in sehr genauer Weise 
ein vorausfahrendes Fahrzeug in derselben Spur wie 
das eigene Fahrzeug zu identifizieren. 

so Zur Ldsung dieser Aufgabe wird gemaB der Erfin- 
dung eine optische Radarvorrichtung fur Fahrzeuge an- 
gegeben, die folgendes aufweist: eine optische Strah- 
lungseinrichtung zum Abstrahlen und Scannen von 
Licht; eine Lichtempfangseinrichtung zum Empfangen 

55 von Licht, das von der optischen Strahlungseinrichtung 
abgestrahlt und dann von einem Objekt reflektiert wird; 
eine IntexisitatsmeBeinrichtung fQr empfangenes Licht, 
um die Intensitat des reflektierten Lichtes zu messen; 
und eine Hindernis-IdenUfizierungseinrichtung zum 

60 Identifizieren des Objektes auf der Basis eines Vertei- 
lungsmusters der empfangenen Lichtintensitat, die mit 
der IntensitatsmeBeinrichtung gemessen wird, wobei 
das Verteilungsmuster bezQglich der Abtastrichtung 
beim Scannen erhalten wird, das mit der optischen 

65 Strahlungseinrichtung durchgefOhrt wird. 

Mit einer derartigen Anordnung gemaB der Erfin- 
dung kdnnen verschiedene Arten von Hindernis sen in 
Abhangigkeit von dem Verteilungsmuster der empfan- 
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genen Lichtintensitat bezQgiich der Abtastrichtung 
identifiziert werden. 

Bei einer bevorzugten AusfQhrungsform gemaB der 
Erfindung kann die optische Radarvorrichtung fur Fahr- 
zeuge auBerdem eine Entfernungsrecheneinrichtung 
aufweisen, urn die Entfernung zu dem Objekt auf der 
Basis einer Ausbreitungs-Verzogerungsdauer zu be- 
rechnen, und zwar von dem Zeitpunkt, in welchem das 
Licht von der optischen Strahlungseinrichtung abge- 
strahlt wird, bis zu dem Zeitpunkt, in welchem das re- 
flektierte LJcht von der Lichtempfangseinrichtung emp- 
fangen wird. Die Hindernis-Identifizierungseinrichtung 
identifiziert das Objekt auf der Basis der Entfernung, die 
mit der Entfernungsrecheneinrichtung berechnet wird, 
und des Verteilungsmusters der empfangenen Lichtin- 
tensitat bezQgiich der Abtastrichtung. 

Mit einer derartigen Anordnung gemaB der Erfin- 
dung k6nnen verschiedene Arten von Hindernissen mit 
hoher Genauigkeit identifiziert werden, und zwar in Ab- 
hangigkeit von der berechneten Entfernung und dem 
Verteilungsmuster der empfangenen Lichtintensitat be- 
zQgiich der Abtastrichtung. 

Bei einer anderen bevorzugten AusfQhrungsform der 
Erfindung kann die optische Radarvorrichtung ferner 
eine Fahrgeschwmaigkeits-MeBeinrichtung aufweisen, 
um eine Fahrgeschwindigkeit des eigenen Fahrzeuges 
zu messen, an der die Vorrichtung installiert ist Die 
Hindemis-Identifizierungseinrichtung berechnet eine 
Fahrgeschwindigkeit des Objektes auf der Basis der 
Fahrgeschwindigkeit, die mit der Fahrgeschwindigkeits- 
Abtasteinrichtung gemessen wird, und einer reiativen 
Geschwindigkeit des Objektes zu dem eigenen Fahr- 
zeug, wobei die relative Geschwindigkeit berechnet 
wird au^ einer Xnderung der gemessenen Entfernung zu 
dem Objekt in chronologischer Reihenfolge, so daB da- 
durch cj^s ;Objekt identifiziert wird auf der Basis der 
Entfernung zu dem Objekt, des Verteilungsmusters der 
empfangenen LichtintensitSt bezQgiich der Abtastrich- 
tung und der Fahrgeschwindigkeit des Objektes. 

Mit einer derartigen Anordnung gemaB der Erfin- 
dung ist es mdglich, verschiedene Arten yon Hindernis- 
sen mit.h5herer Genauigkeit zu identifizieren, und zwar 
in Abhangigkeit von der berechneten Entfernung, dem 
Verteilungsmuster der empfangenen lichtintensitat be- 
zuglich der Abtastrichtung und der Geschwindigkeit 
des Objektes. 

Bei einer weiteren AusfQhrungsform gemaB der Er- 
findung kann die optische Radarvorrichtung ferner eine 
Objektbreiten-Recheneinrichtung aufweisen, um eine 
Objektbreite zu berechnen auf der Basis eines Scanwin- 
kels der optischen Strahlungseinrichturig und der Ent- 
fernung, die mit der Entfernungsrecheneinrichtung be- 
rechnet wird Die Hiridernis-Identifizierungseinrichtung 
identifiziert das Objekt auf der Basis der Entfernung; die 
mit der Entfernungsrecheneinrichtung berechnet wird, 
des Verteilungsmusters der empfangenen Lichtintensi- 
tat bezQgiich der Abtastrichtung und der Breite des Ob- 
jektes. 

Mit einer derartigen Anordnung gemaB der Erfin- 
dung k&nnen verschiedene Arten von Hindernissen mit 
hdherer Genauigkeit identifiziert werden, und zwar in 
Abhangigkeit von der berechneten Entfernung, dem 
Verteilungsmuster der empfangenen Lichtintensitat be- 
zuglich der Abtastrichtung und der Breite des Objektes. 

Bei einer weiteren AusfQhrungsform gemaB der Er- 
findung kann die Hindernis-Identifizierungseinrichtung 
identifizieren, daB das Objekt ein Vierradfahrzeug ist, 
wenn die Breite des Objektes in einen vorgegebenen 



Bereich failt und wenn das Verteilungsmuster der emp- 
fangenen Lichtintensitat bezuglich der Abtastrichtung 
so ausgebildet ist daB die Intensitat des empfangenen 
Lichtes zwei hohe Pegel mit einem dazwischenliegen- 
5 den niedrigeren Pegel besitzt. Auf diese Weise kann ein 
vorausfahrendes Vierradfahrzeug mit hoher Genauig- 
keit identifiziert werden. 

Bei einer anderen bevorzugten AusfQhrungsform ge- 
maB der Erfindung kann die Hindernis-Identifizierungs- 
io einrichtung identifizieren, daB das Objekt ein StraBen- 
verkehrszeichen ist, wenn die Breite des Objektes sich 
Qber einen vorgegebenen Bereich erstreckt und wenn 
das Verteilungsmuster der empfangenen Lichtintensitat 
bezQgiich der Abtastrichtung gleichmaBig ist. 
15 Auf diese Weise kann ein StraBenverkehrszeichen 
mit hoher Genauigkeit identifiziert und dadurch verhin- 
dert werden, daB es irrtQmlich als ein vorausfahrendes 
Vierradfahrzeug angesehen wird. 

Bei einer weiteren bevorzugten AusfQhrungsform ge- 
20 maB der Erfindung kann die optische Radarvorrichtung 
ferner eine Fahrgeschwindigkeits-MeBeinrichtung auf- 
weisen, um die Fahrgeschwindigkeit des eigenen Fahr- 
zeugs zu messen. Die Hindernis-Identifizierungseinrich- 
tung berechnet die Fahrgeschwindigkeit des Objektes 
25 auf der Basis der Fahrgeschwindigkeit, die mit der Fahr- 
geschwindigkeits-MeBeinrichtung gemessen wird, und 
einer reiativen Geschwindigkeit des Objektes zu dem 
eigenen Fahrzeug, wobei die relative Geschwindigkeit 
berechnet wird aus einer Anderung der gemessenen 
30 Entfernung zu dem Objekt in chronologischer Reihen- 
folge, so daB das Objekt identifiziert wird auf der Basis 
der Entfernung zu dem Objekt, des Verteilungsmusters 
der empfangenen Lichtintensitat bezQgiich der Abtast- 
richtung und der Breite sowie der Fahrgeschwindigkeit 
35 des Objektes. 

Mit einer derartigen Anordnung konnen verschiede- 
ne Arten von Hindernissen mit hSherer Genauigkeit 
identifiziert werden, und zwar in Abhangigkeit von der 
berechneten Entfernung, dem Verteilungsmuster der 
40 empfangenen Lichtintensitat bezQgiich der Abtastrich- 
tung urid der Breite sowie der Geschwindigkeit des Ob- 
jektes. 

Die Erfindung wird nachstehend, auch hinsichtlich 
weiterer Merkmale und Vorteile, anhand der Beschrei- 
45 bung vbh AusfQhrungsbeispielen und unter Bezugnah- 
me auf die b'eiliegenden Zeichnungen naher eriautert 
Die Zeichnungen zeigen in 

Fig- 1 ein Blockschaltbild zur Eriauterung des Auf- 
baus einer AusfQhrungsform gemaB der Erfindung; 
50 Fig. 2 eine Darstellung zur Eriauterung der Schritte 
bei dem optischen Scannen; 

Fig- 3(a) eine Fahrumgebung vor dem eigenen Fahr- 
zeug; 

Fig. 3(b) eine Intensitatsverteilung des empfangenen 
55 Lichtes bezQgiich der Abtastrichtung; 

Fig. 3(c) eine Verteilung der berechneten Entfernung 
bezuglich der Abtastrichtung; 

Fig. 4(a) eine Fahrumgebung eines vorausfahrenden 
Vierradf ahrzeugs ; 
60 Fig- 4(b) eine Intensitatsverteilung des empfangenen 
Lichtes von einem vorausfahrenden Vierradfahrzeug, 
wobei die Verteilung bezQgiich der Abtastrichtung er- 
halten ist; 

Fig. 4(c) eine Verteilung des berechneten Abstandes 
65 zu einem vorausfahrenden Vierradfahrzeug, wobei die 
Verteilung bezuglich der Abtastrichtung erhalten ist; 

Fig- 5(a) eine Fahrumgebung eines vorausfahrenden 
Vierradf ahrzeugs ; 
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Fig. 5(b) eine Intensitatsverteilung des empfangenen 
Lichtes von einem vorausfahrenden Vierradfahrzeug, 
wobei die Verteilung bezQglich der Abtastrichtung er- 
halten ist; 

Fig. 5(c) eine Verteilung des berechneten Abstandes 5 
zu einem vorausfahrenden Vierradfahrzeug, wobei die 
Verteilung bezuglich der Abtastrichtung erhalten ist; 

Fig. 6(a) eine Fahrumgebung eines vorausfahrenden 
Zweiradfahrzeugs; 

Fig. 6(b) eine In tensi tats verteilung des empfangenen to 
Lichtes, das von einem voraus fahrenden Zweiradfahr- 
zeug reflektiert wird, wobei die Verteilung bezuglich 
der Abtastrichtung erhalten ist; 

Fig- 6(c) eine Verteilung des berechneten Abstandes 
zu einem vorausfahrenden Zweiradfahrzeug, wobei die 15 
Verteilung bezQglich der Abtastrichtung erhalten ist; 
Fig. 7(a) Positionen von Markierungen; 
Fig. 7(b) eine Intensitatsverteilung des empfangenen 
Lichtes von Markierungen, wobei die Verteilung bezug- 
lich der Abtastrichtung erhalten ist; 20 

Fig- 7(c) eine Verteilung des berechneten Abstandes 
zu Markierungen, wobei die Verteilung bezuglich der 
Abtastrichtung erhalten ist; 

Fig. 8(a) ein Beispiel der Identifizierung eines Hinder- 
nisses gemaB einer zweiten AusfQhrungsform, wobei 25 
auBerdem eine Intensitatsverteilung des empfangenen 
Lichtes bezuglich der Abtastrichtung dargestellt ist; 

*K b ) eine Verteilung des berechneten Abstandes 
bezQglich der Abtastrichtung in dems el ben Beispiel; 

Fig. 9 ein Beispiel zur Identifizierung eines Hindernis- 30 
ses gernaB einer dritten AusfQhrungsform der Erfm- 
dung, wobei der Bereich (a) eine Intensitatsverteilung 
des empfangenen Lichtes bezQglich der Abtastrichtung 
zeigt und der Bereich (b) die Positionen der Hindernisse 
in X-Y-Koordinaten sowie die Intensitat des empfange- 35 
nen Lichtes angibt; 

Fig. 10 ein FluBdiagramm zur Erlauterung eines Bei- 
spiels der Verarbeitung bei der Identifizierung eines 
Hindernisses gemafl der dritten AusrQhrungsform; und 

in 40 

Fig. 1 1 ein FluBdiagramm zur Erlauterung der detail- 
lierten Verarbeitung mit einer Hindernis-Identifizie- 
rungseinheit gemaB dem FluBdiagramm in Fig. 10. 

Nachstehend werden AusfQhrungsbeispiele gemaB 
der Erfindung erlautert, wobei die gleichen Bezugszei- 45 
chen auch durchgehend gleiche oder entsprechende 
Komponenten bezeichnen. 

■•*.'.. :\ . ■ . 

Erste AusfQhrungsform 

50 

Fig. 1 zeigt eine optische Radarvorrichtung fQr Kraft- 
fahrzeuge, die einen Aufbau einer ersten AusfQhrungs- 
form der Erfindung hat Die Vorrichtung weist dabei 
folgende Baugruppen auf: eine Licht emittierende Ein- 
richtung 1, um einen gepulsten Laserstrahl auszusenden, 55 
wobei die Einrichtung 1 eine rechteckige Gestalt im 
Querschnitt hat, wobei die LSngsrichtung senkrecht zu 
ihrer Abtastrichtung beim Scannen ist; einen Scanner 2 
zum Scannen und Ausstrahlen des gepulsten Laser- 
strahles, der von der Licht emittierenden Einrichtung 1 60 
emittiert wird; eine Lichtempfangseinrichtung 3 zum 
Empfang des Lichtes, das von dem Scanner 2 abge- 
strahlt und dann von einem Objekt 6 reflektiert wird; 
eine IntensitatsmeBeinrichtung fQr empfangenes Licht, 
um die Intensitat des reflektierten Lichtes zu messen, es 
das von der Lichtempfangseinrichtung 3 empfangen 
wird; und eine Hindemis-Idenufizierungseinrichtung 5, 
um ein Hindernis, beispielsweise ein Objekt 6 zu identi- 
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fizieren, und zwar auf der Basis des Ausgangssignals von 
der IntensitatsmeBeinrichtung 4 fur empfangenes Licht 
Der Scanner 2 ist unter einem Winkel von 45° bezQglich 
der optischen Achse der Licht emittierenden Einrich- 
tung 1 angeordnet und weist einen Spiegel 21, um einen 
gepulsten Laserstrahl zu reflektieren, der von der Licht 
emittierenden Einrichtung 1 ausgesendet wird, sowie 
einen Schrittmotor 22 auf, um den Spiegel 21 zu drehen 
oder oszillieren zu lassen, so daB er den gepulsten La- 
serstrahl scannen kann. 

Bei der optischen Radarvorrichtung mit dem obigen 
Aufbau wird nunmehr beispielsweise angenommen, daB 
der gepulste Laserstrahl von links nach rechts in insge- 
samt 100 Schritten gescannt wird, wie es in Fig. 2 ange- 
deutet ist Die Fig. 2 zeigt dabei den Ausstrahlungs- 
punkt des gepulsten Laserstrahles, markiert mit dem 
Bezugszeichen A, und zeigt, wie der Laserstrahl beim 
Ausstrahlen von unten nach oben bei den jeweiligen 
Schritten divergiert Bei jedem Schritt wird die Licht 
emittierende Einrichtung t angetrieben, um den gepuls- 
ten Laserstrahl zu emittieren, der dann von dem Objekt 

6 reflektiert und anschlieBehd von der Lichtempfangs- 
einrichtung 3 empfangen wird AnschlieBend wird die 
Intensitat des reflektierten gepulsten Laserstrahles von 
der IntensitatsmeBeinrichtung 4 gemessen und dann 
von der Hindernh-Identifizieningseinrichtung 5 gespei- 
chert 

Die Fig. 3(a) bis 7(a) zeigen tatsachliche Fahrumge- 
bungen, wenn die Intensitatsverteilungen des ehipfanV 
genen Lichtes bezQglich der Abtastrichtung beim Scan- 
nen gemaB den jeweiligen Fig. 3(b) bis 7(b) angegeben 
ist Wenn die Hindernis- Identifizierungseinrichtung 5 
die Intensitat des empfangenen Lichtes des gepulsten 
Laserstrahles speichert, der in der oben angegebenen 
Weise in 100 Schritten gescannt wird, so erhait sie die 
Intensitatsverteilung des empfangenen Lichtstrahles be- 
zQglich der Abtastrichtung, wie es in Fig. 3(b) darge- 
stellt ist, um festzustellen, ob das Objekt 6 beispielswei- 
se ein Fahrzeug oder eine andere Art von Hindernis. ist, 
und zwar auf der Basis dieser Intensitatsverteilung von 
empfangenem Licht Fig. 3(a) zeigt eine tatsachliche 
Fahrumgebung, wenn die Intensitatsverteilung des 
empfangenen Lichtes oder Laserstrahls bezQglich der 
Abtastrichtung in Fig. 3(b) angegeben ist Die maximal e 
Entfernung, die mit der Intensitat des empfangenen 
Lichtes zu messen ist, das von einem Fahrzeugkdrper- 
bereich oder einem anderen Reflektor eines vorausfah- 
renden Vlerradfahrzeuges reflektiert wird, wird nach- 
stehend als Koni>erabtas^ 
zeichnet ' . 

Nachstehend wird ein Beispiel eines Objektes 6 in 
Form eines vorausfahrenden Vlerradfahrzeuges ange- 
geben, das sich innerhalb der K6rperabtast-Schweil- 
wertentfernung befindet Bei den Schritten, bei denen 
das reflektiert e Licht kontinuierlich empfangen wird, ist 
der Intensitatspegel des empfangenen Lichtes, das von 
dem Fahrzeugkorper reflektiert wird, relativ gering, 
wahrend die Intensitatpegel des empfangenen Lichtes, 
das von einem Paar von Reflektoren reflektiert wird, die 
in einem Paar von SchluBleuchten vorhanden sind, rela- 
tiv hoch und einander gleich sind. Somit kann das Inten- . 
sitatsverteilungsmuster des empfangenen Lichtes ge- 
maB Fig. 4(b) erhalten werden. 

Bei den Schritten, bei denen das reflektierte Licht 
kontinuierlich empfangen wird, kann ein solches Muster 
so betrachtet werden, daB es ein Verhaltnis hat das 
gleich dem oder grdBer als ein vorgegebenes Verhaltnis 
von einem niedrigen Pegel der Lichtintensitat zu einem 
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Paar von hohen Pegeln der Lichtintensitat ist, die den 
gleichen Wert haben. Infolgedessen kann die Hindernis- 
Identifizierungseinrichtung 5 die Anwesenheit eines 
vorausfahrenden Vierradfahrzeuges identifizieren, das 
sich innerhalb der K6rperabtast-Schwell werten tfer- 
nung befindet da sie das Muster gemaB Fig. 4<b) in der 
Intensitatsverteilung des empfangenen Lichtes bezQg- 
lich der Abtastrichtung gemaB Fig. 3(b) erkennt 

Es folgt nun ein Beispiel eines Objektes 6 in Form 
eines vorausfahrenden Vierradfahrzeuges, das sich au- 
Berhalb der Kdrperabtast-Schwellwertentfernung be- 
findet Bei den Schritten, bei denen das refiektierte Licht 
empfangen wird, ist der Intensitatspegel des empfange- 
nen Lichtes, das von dem FahrzeugkCrper reflektiert 
wird, im aligemeinen zu gering, um von der Intensitats- 
MeBeinrichtung 4 f Qr empfangenes Licht erf aBt zu wer- 
den. Da jedoch zwei Intensitatspegel des empfangenen 
Lichtes, das von einem Paar von Reflektoren reflektiert 
wird, vergleichsweise hoch und in ihren Werten gleich 
sind, kann das Verteilungsmuster der Intensitat des 
empfangenen Lichtes gemaB Fig. 5(b) erhaiten werden. 

Ein solches Muster kann so betrachtet werden, daB es 
ein Verhaitnis besitzt, das gleich dem oder hSher als ein 
vorgegebenes Verhaitnis von einem niedrigen Pegel der 
Lichtintensitat zu einem Paar von hohen Pegeln der 
Lichtintensitat besitzt, die in ihren Werten gleich sind. 
Infolgedessen kann die Hindernis-Identifizierungsein- 
richtungS die Anwesenheit eines vorausfahrenden Vier- 
radfahrzeuges identifizieren, das sich auflerhalb der 
Kdrperabtast-SchweUwertentfernung befindet, da sie 
das Muster gemaB Fig. 5(b) in der Intensitatsverteilung 
des empfangenen Lichtes beztlglich der Abtastrichtung 
gemaB ?ig. 3(b) erkennt. 

Es folgt nun ein Beispiel des Objektes 6 in Form eines 
vorausfahrenden Zweiradf ahrzeuges, das sich innerhalb 
der KSrpefabtast-Schwellwertentfernung befindet Bei 
den Schritten, bei denen das refiektierte Licht empfan- 
gen wird, ist der Intensitatspegel des empfangenen Lich- 
tes, das yon dem Fahrzeugk6rper und dem menschli- 
cheri Korper reflektiert wird, vergleichsweise niedrig, 
wahrend der intensitatspegel des empfangenen Lichtes, 
das vohldem'Reflektor reflektiert wird, relativ hoch ist 
Somit ' kann ''. das Verteilungsmuster des empfangenen 
Lichtes bezOglich der Abtastrichtung gemaB Fig 6(b) 
erhaiten werden. 

Ein solches Muster kann so betrachtet werden, daB es 
ein Verhaitnis hat, welches gleich einem oder hdher als 
ein vorgegebenes Verhaitnis von einem niedrigen Pegel 
der Lichtintensitat zu einem einzigen hohen Pegel der 
Lichtintensitat in deri Schritten ist, in denen das refiek- 
tierte Licht kontinuierlich empfangen wird. Infolgedes- 
sen kann die Hindernis-IdentifizieruhgseinrichtungS die 
Anwesenheit eines voraiis fahrenden Zweiradfahrzeu- 
ges identifizieren, das sich innerhalb der Kdrperabtast- 
Schwellwertentfernurig befindet, da sie das Verteilungs- 
muster gemaB Fig. 6(b) in der Intensitatsverteilung des . 
empfangenen Lichtes beztiglich der Abtastrichtung ge- 
maB Fig. 3(b) erkennt . 

Es folgt nun ein Beispiel eines Objektes 6 in Form 
einer Markierung. In den Schritten, in denen das refiek- 
tierte Licht empfangen wird, ist der Intensitatspegel des 
empfangenen Lichtes, das von einem Reflektor reflek- 
tiert wird, vergleichsweise hoch, und es gibt keinen Pe- 
gel der Lichtintensitat, der dem Licht von dem Reflektor 
Equivalent ist Somit kann das Verteilungsmuster des 
empfangenen Lichtes bezuglich der Abtastrichtung ge- 
maB Fig. 6(b) erhaiten werden. Infolgedessen kann die 
HindernisTldentifizierungseinrichtung 5 die Anwesen- 



heit einer Markierung vor dem eigenen Fahrzeug iden- 
tifizieren, da sie das Muster gemaB Fig. 7(b) in der In- 
tensitatsverteilung bezuglich der Abtastrichtung gemaB 
Fig. 3(b) erkennt 
5 Bei der optischen Radarvorrichtung gemaB der Erfin- 
dung mit dem obigen Aufbau bilden die Licht emittie- 
rende Einrichtung 1 und der Scanner 2 zusammen eine 
optische Strahlungseinrichtung; die Lichtempfangsein- 
richtung 3 bildet ein Lichtempfangsgerat; die Intensi- 
io tatsmeBeinrichtung 4 fQr empfangenes Licht bildet eine 
EmpfangsIicht-MeBeinrichtung; und die Hindernis- 
Identifizierungseinrichtung 5 bildet ein Hindernis-Iden- 
tifizierungsgerat 
GemaB der oben beschriebenen ersten AusfQhrungs- 

15 form bietet die optische Radarvorrichtung den Vorteil 
der Identifizierung einer Markierung oder eines voraus 
fahrenden Zweiradfahrzeuges oder eines vorausfahren- 
den Vierradfahrzeuges, so daB die Fahrumgebung er- 
kannt oder abgeschatzt werden kann. Hierbei kann ein 

20 vorausfahrendes Fahrzeug, das in derselben Spur wie 
das eigene Fahrzeug fahrt, mit hoher Genauigkeit iden- 
tifiziert werden. 



25 



Zweite Ausfdhrungsform 



Der Aufbau einer zweiten Ausfuhrungsform gemaB 
der Erfindung ist ahnlich derjenigen in dem Blockschalt- 
bild gemaB Fig. 1. Das Abtasten oder Scannen mit dem 
gepulsten Laserstrahl wird ebenfalls so durchgefOhrt, 
30 wie es in Fig. 2 dargestellt ist Die zweite Ausfflhrungs- 
form unterscheidet sich von der ersten Ausfflhrungs- 
form darin, daB die Hindernis-Identifizienmgseinrich- 
tung 5 nicht nur den Aufbau und die Funktion wie bei 
der ersten Ausfuhrtingsform hat, sondern auBerdem 
35 noch den folgenden Betrieb durchftihrt Die Hindernis- 
Identifizierungseinrichtung 5 berechnet namlich den 
Abstand zu einem Objekt 6 bei jedem Schritt und spei- 
chert die so berechnete Entfernung ab. Solche fierech- 
nungen werden jeweils durchgeftihrt gemaB der nach- 
40 stehenden Gleichung, die auf der Ausbreitungs-Verzd- 
gerungsdauer von dem Zeitpunkt, in dem das gepulse 
Licht emittiert wird, bis zu dem Zeitpunkt basiert, in 
welchem das refiektierte Licht empfangen wird: 

■ • - 

• • • * . ■ * 

45 L»C X t/1 

Dabei bezeichnet L den berechneten Abstand oder 
die berechnete Entfernung in Metern (m). Das Bezugs- 
zeichen C bezeichnet die IJchtgeschwindigkeit mit 3 x 

so 10 s m/s. Das Bezugszeichen t bezeichnet die Ausbrei- 
tungs-Verzogerungsdauer in Sekunden (s). 

Wenn die Hindernis-Identifizierungseinrichtung 5 die 
Intensitat des empfangenen Lichtes und den berechne- 
ten Abstand bei jedem der 100 Schritte, wie obeh ange- 

55 geben, speichert, so bestimmt sie, bb das Objekt 6 bei- 
spielsweise ein Fahrzeug oder eine andere Art von Hin- 
dernis ist, wie sich aus der nachstehenden Beschreibung 
ergibt; dies basiert auf der Intensitatsverteilung des 
empfangenen Lichtes bezuglich der Abtastrichtung ge- 

60 maB Fig. 3(b) und der Verteilung der berechneten Ent- 
fernung bezuglich der Abtastrichtung gemaB Fig. 3(c). 
Bei der zweiten Ausfiihrungsform zeigt die Fig. 3(a) ei- 
ne tatsachliche Fahrumgebung, wenn die Intensitatsver- 
teilung des empfangenen Lichtes bezuglich der Abtast- 

65 richtung und die Verteilung der berechneten Entfer- 
nung bezuglich der Abtastrichtung gemaB den Fig. 3(b) 
bzw. 3(c) erhaiten sind 

Es folgt nun ein Beispiel eines Objektes 6, das ein 
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vorausfahrendes Vierradfahrzeug ist, welches sich in- 
nerhalb der Kdrperabtast-Schwellwertentfernung be- 
findet Das Verteilungsmuster der empfangenen Licht- 
intensitat bezuglich der Abtastrichtung kann gemaB 
Fig. 4(b) wie bei der ersten Ausfuhrungsform erhalten 
werden. In den Schritten, in denen das reflektierte Ucht 
kontinuierlich empfangen wird, kann ein solches Muster 
so betrachtet werden, daB es ein Verhaitnis hat, das 
gleich einem oder hoher als ein vorgegebenes VerhaJt- 
nis von einem niedrigen Pegel der Lichtintensitat zu 
einem Paar von hohen Pegeln der Lichtintensitat ist, die 
einander gleiche Werte haben. 

Andererseits wird in den Schritten, in denen das re- 
flektierte Licht empfangen wird, das Verteilungsmuster 
der berechneten Entfemung bezuglich der Abtastrich- 
tung wie folgt gebildet Samtliche Werte der erhaltenen 
Entfemungsdaten sind kontinuierlich gleich, und die 
Breite der abgetasteten Anzahl von Schritten fallt in 
einen bestimmten Bereich, wie es in Fig. 4(c) dargestellt 
ist Somit kann die Hindernis-Identifizierungseinrich- 
tung 5 die Anwesenheit eines voraus fahrenden Vierrad- 
fahrzeuges in einem Abstand von Lcl(m) entfernt von 
dem eigenen Fahrzeug identifizieren, wenn es die Mu- 
ster gemaB Fig. 4(b) und 4(c) in den Verteilungen der 
empfangenen Lichtintensitat und der berechneten Ent- 
femung bezQglich der Abtastrichtung gemaB Fig. 3(b) 
bzw. (3(c) erkennt 

Es folgt ein Beispiel eines Objektes 6, das ein voraus- 
fahrendes Vierradfahrzeug ist, welches sich auBerhalb 
der Korperabtast-Schwellwertentfernung befindet Das 
Verteilungsmuster der empfangenen Lichtintensitat be- 
ztiglich der Abtastrichtung kann gemaB Fig. 5(b) wie bet 
der ersten Ausfuhrungsform erhalten werden. Ein sol- 
ches Muster kann so betrachtet werden, daB es ein Ver- 
haitnis hat, das gleich dem oder hdher als ein vorgege- 
benes Verhaitnis von einem niedrigen Pegel der Lichtin- 
tensitat zu einem Paar von hohen Pegeln der Lichtinten- 
sitat ist, die einander gleiche Werte haben. Andererseits 
wird in den Schritten, in denen das reflektierte Licht 
empfangen wird, das Verteilungsmuster der berechne- 
ten Entfernung bezuglich der Abtastrichtung wie folgt 
gebildet 

Samtliche Werte, die erhaltene Entfemungsdaten re- 
prasentieren, sind gleich, und die Breite der abgetaste- 
ten Anzahl yon Schritten fallt in einen vorgegebenen 
Bereich, wie es in Fig. 5(c) dargestellt ist Somit kann die 
Hindernis-Identifizierungseinrichtung die Anwesenheit 
eines voraus fahrenden Vierradfahrzeuges in einer Ent- 
fernung von Lc2(m) entfernt von dem eigenen Fahrzeug 
identifizieren, wenn es die Muster gemaB Fig. 5(b) mid 
5(c) in den Verteilungen der empfangenen Lichtintensi- 
tat und der berechneten Entfemung bezuglich der Ab- 
tastrichtung gemaB Fig. 3(b) bzw. 3(c) erkennt 

Es folgt ein Beispiel eines Objektes 6, das ein voraus- 
fahrendes Zweiradfahrzeug ist, welches sich innerhalb 
der Korperabtast-Schwellwertentfemung befindet Das 
Verteilungsmuster der empfangenen Lichtintensitat be- 
zuglich der Abtastrichtung kann gemaB Fig. 6(b) wie bei 
der ersten Ausfuhrungsform erhalten werden. In den 
Schritten, in denen das reflektierte Licht kontinuierlich 
empfangen wird, kann ein solches Muster so betrachtet 
werden, daB es ein Verhaitnis besitzt, das gleich einem 
oder h6her als ein vorgegebenes Verhaitnis von einem 
niedrigen Pegel der Lichtintensitat zu einem einzigen 
hohen Pegel der Lichtintensitat ist Andererseits wird in 
den Schritten, in denen das reflektierte Licht empfangen 
wird. das Verteilungsmuster der berechneten Entfer- 
nung bezuglich der Abtastrichtung wie folgt gebildet 



Samtliche Werte, die erhaltene Entfemungsdaten re- 
prasentieren, sind gleich, und die Breite der abgetaste- 
ten Anzahl von Schritten fallt ebenfalls in einen vorge- 
gebenen Bereich, wie es in Fig. 6(c) dargestellt ist Somit 
5 kann die Hindemis-Identifiziemngseinrichtung 5 die 
Anwesenheit eines voraus fahrenden Zweiradfahrzeu- 
ges in einem Abstand von Lb(m) entfernt von dem eige- 
nen Fahrzeug identifizieren, wenn es die Muster gemaB 
Fig. 6(b) und 6(c) in den Verteilungen der empfangenen 
to Lichtintensitat und der berechneten Entfemung bezug- 
lich der Abtastrichtung gemaB Fig. 3(b) bzw. 3(c) er- 
kennt 

Nachstehend folgt ein Beispiel eines Objektes 6, das 
eine Markierung ist Auch in diesem Falle kann die Hin- 
ts demis-Identifiziei^gseinrichtung 5 die Anwesenheit 
einer Markierung oder eines sonstigen Umrisses in ei- 
nem Abstand von Ld(m) entfernt von dem eigenen 
Fahrzeug identifizieren, wenn es die Muster gemaB 
Ffe- 7 0>) und 7(c) in den Verteilungen der empfangenen 
20 Lichtintensitat und der berechneten Entfemung bezQg- 
lich der Abtastrichtung gemaB Fig. 3(b) bzw. 3(c) er- 
kennt 

Bei der zweiten AusfOhrungsform identifiziert die op- 
tische Radarvorrichtung das Objekt 6 auf der Basis von 

25 zwei Faktoren, namlich den Verteilungen der empfan- 
genen Lichtintensitat und der berechneten Entfemung, 
und bietet somit die Wirkung der Identifizierung eines 
Objektes mit hdherer Genauigkeit als bei der Vorrich- 
tung gemdB der ersten AusfOhrungsform. 

30 Es wird nun als Beispiel der Fall betrachtet, daB zwei 
Intensitatspegel des empfangenen Lichtes bezuglich der 
Abtastrichtung in ihren Werten gleich und vergleichs- 
weise hoch sind, wie es in Fig. 8(a) dargestellt ist, und 
daB zwei Werte, welche die berechnete Entfemung zu 

35 dem Objekt reprasentieren, das sich innerhalb der K6r- 
perabtast-Schwellwertentfernung befindet, gleich sind, 
wie es in Fig. 8(b) dargesteDt ist 

Bei der ersten Ausfuhrungsform wird, weil das Vertei- 
lungsmuster der empfangenen Lichtintensitat gemaB 

40 Fig. 8(b). ahnlich demjenigen in Fig. 5(b) ist, bestimmt, 
daB das Objekt ein Vierradfahrzeug ist Bei der zweiten 
AusfOhrungsform wird jedoch, weil die beiden Werte, 
welche die berechnete Entfernung innerhalb der Kdrr 
perabtast-Schwellwertehtfernung reprasentieren, 

45 gleich sind, wie es in Fig. 8(b) angegeben ist, zumindest 
nicht bestimmt, daB das Objekt ein Vierradfahrzeug ist 

In Fig. 1 ist mit gestrichelten Linien eine Fahrge- 
schwindigkeits-MeBeinrichtung 7 zur Messung der 
Fahrgeschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs zusatzlich . 

so zu dem Aufbau gemaB der zweiten AusfOhrungsform 
vorgesehen. Somit werden die von dieser Fahrge- 
schwmdigkeits-MeBeinrichtung 7 gemessene Fahrge- 
schwindigkeit und eine Anderung des Abstandes, die mit 
der Hindernis-Identifizierungseinrichtung 5 in chrono- 

55 logischer Reihenfolge erhalten werden (beispielsweise 
kann die relative Geschwindigkeit durch die oben er- 
wahnten beiden Faktoren erhalten werden), verwendet, 
um die Fahrgeschwindigkeit des Objektes 6 zu messen. 
Dies macht es auch mdglich, festzustellen, ob das Objekt 

eo 6 eine Kombination aus zwei vorausfahrenden Zweirad- 
fahrzeugen ist die parallel zueinander oder nebeneinan- 
der fahren, oder eine Kombination aus einer Markie- 
rung und einem voraus fahrenden Zweiradfahrzeug 
oder ein stehengebliebenes Hindernis, z. B. mit zwei an- 

65 deren Reflektoren als ein vorausfahrendes Fahrzeug. 
Infolgedessen kann ein vorausfahrendes Fahrzeug mit 
noch hdherer Genauigkeit identifiziert werden. 

Wenn beispielsweise zwei Werte, welche die relative 
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Geschwindigkeit von zwei Hindernissen reprasentieren, 
die in Fig. 8(a) und 8(b) angegeben sind, gleich der Ge- 
schwindigkeit des eigenen Fahrzeugs sind, so kfinnen 
solche Hindernisse als stationare oder stehende Hinder- 
nisse bestimmt werden (zwei andere Reflektoren als ein 
vorausfahrendes Fahrzeug). Wenn der eine Wert, der 
die relative Geschwindigkeit reprasentiert, gleich der 
des eigenen Fahrzeugs ist und wenn der andere Wert, 
der die relative Geschwindigkeit reprasentiert, sich von 
dem des eigenen Fahrzeugs unterscheidet, so kdnnen 
solche zwei Hindernisse als eine Markierung und ein 
vorausfahrendes Zweiradfahrzeug bestimmt werden. 
Wenn weiterhin beide Werte, welche die relative Ge- 
schwindigkeit der beiden Hindernisse reprasentieren, 
sich von der des eigenen Fahrzeugs unterscheiden, so 
kflnnen solche Hindernisse als ein Paar von vorausfah- 
renden Zweiradfahrzeugen bestimmt werden, die paral- 
lel zueinander oder nebeneinander fahren. 

Bei der optischen Radarvorrichtung mit dem oben 
beschriebenen Aufbau gemafl der zweiten Ausfflh- 
rungsform bilden die Licht emittierende Einrichtung 1 
und der Scanner 2 eine optische Strahlungseinheit; die 
Lichtempfangseinrichtung 3 biidet ein Lichtempfangs- 
gerat; die Intensitflts-MeBeinrichtung 4 for empfange- 
nes Licht biidet eine Empfangshcht-Abtasteinrichtung; 
die Hindemis-Identifizierungseinrichtung 5 biidet eine 
EntfemungsmeBeinrichtung; und die Fahrgeschwindig- 
keits-MeBeinrichtung 7 biidet ein Fahrgeschwindig- 
keits-MeBgerat 

Dritte AiisfQhrungsform 

Der Aufbau der dritten Ausftihrungsform ist ahnlich 
derjenigen gemaB dem Blockschaltbild in Fig. 1. Das 
Scannen des gepulsten Lasers trahles wird ebenfalls in 
der Weise durchgefflhrt, wie es in Fig. 2 gezeigt ist Bei- 
spielsweise ermdglicht es der Schrittmotbr 22 dem Spie- 
gel 21, eine Dreh- oder Schwenkbewegung in Winkel- 
schritten .von 0,05° durchzuftthren, und das Scannen 
wird init 100 Schritten insgesamt von links nach rechts 
durchgefuhrt, wie es Fig. 2 zeigt Bei diesem Scannen 
fallen die Zentren vom 50. Schritt und vom 51. Schritt 
mit der optischen Achse der optischen Radarvorrich- 
tung zusammen. Die dritte AusfuJirungsfprm unter- 
scheidet sich von der ersten Ausfuhrungsform dadurch, 
dafi die Hmdernis-Identifizieningseinrichtung 5 nicht 
nur einen Aufbau und eine Wirkungsweise wie die erste 
Ausfflhrungsform hat, sondern auch die nachstehende 
Wirkungsweise ermdglicht. 

Die Hindernis-Identifizierungseinrichtung 5 berech- 
net eine Entfernung zu einem Objekt 6 auf der Basis 
einer Ausbreitungs-Verzdgerungsdauer von dem Zeit- 
punkt in welchem der gepulse Lichtstrahl ausgesendet 
wird, bis zu dem Zeitpunkt, in welchem das reflektierte 
Licht empfangen wird, um die berechnete Entfernung in 
der Einrichtung zu speichern, wie es fQr die zweite Aus- 
fuhrungsform dargesteilt ist Die Hindernis-Identifizie- 
rungseinrichtung 5 berechnet auBerdem die relative Ge- 
schwindigkeit des Objektes 6 zu dem eigenen Fahrzeug 
auf der Basis einer Anderung der berechneten Entfer- 
nung in chronologischer Reihenfolge. 

Die Hindernis-Identifizierungseinrichtung 5 ist wei- 
terhin mit einer unten beschriebenen Hindernisbreiten- 
Recheneinrichtung ausgerustet, um die Breite des Ob- 
jektes 6 zu berechnen. Sie berechnet weiterhin den 
Scanwinkel gemaB der Anzahl von Schritten des 
Schrittmotors 20, um diesen zu speichern. Da der Spie- 
gel 21 bei jedem Schritt um 0,05° gedreht wird, wird der 



gepulste Lichtstrahl von dem Spiegel 21 in Winkelab- 
standen von 0,1° abgelenkt, was doppelt so groB ist wie 
der Drehwinkel des Spiegels 21. Die Spannweite wird 
auf 5° entweder zur rechten Seite oder zur linken Seite 
5 eingestellt Die Fahrgeschwindigkeits-MeBeinrichtung 
7, die in Fig. 1 mit gestrichelten Linien angedeutet ist ist 
mit der Hindernis-ldentifizierungseinrichtung 5 verbun- 
den. 

Es wird nun in Betracht gezogen, daB die tatsachliche 
to Fahrumgebung so ist, wie es in Fig. 3(a) dargesteilt ist 
die bei der ersten Ausfuhrungsform verwendet wird, 
wobei die Hinderais-Identifizierungseinrichtung 5 die 
Werte speichert welche die Intensity des empfangenen 
Lichtes, der berechneten Entfernung und des Scanwin- 
15 kels far die obigen 100 Schritte reprasentieren. Dann 
kann die Intensitatsverteilung des empfangenen Lichtes 
bezttglich der Abtastrichtung gemaB Fig. 3(b) erhaJten 
werden, wahrend die Verteilung der berechneten Ent- 
fernung bezttglich der Abtastrichtung gemaB Fig. 3(c) 
20 erhalten werden kann. 

Der Scanwinkel des gepulsten Lichtstrahles und die 
berechnete Entfernung bei jedem Schritt werden in 
X-Y-Koordinaten in einem X-Y-Koordinatensystem 
umgewandelt, das in Fig, 9 im Bereich (a) dargesteilt ist, 
25 und zwar gemaB den folgenden AusdrOcken: 



XI 

yi 



di 
di 



sin pi 
cos Pi 



4 ♦ • " 

30 Dabei bezeichnet xi und yi die jeweUige X-Koordina- 
te bzw. Y-Koordinate beim i-ten Schritt in X- Y-Kodrdi- 
naten; di bezeichnet die berechnete Entfernung beim . 
i-ten Schritt; und pi bezeichnet den Scanwinkel beim 
i-ten Schritt Der Bereich (b) in Fig. 9 zeigt die X-Y-Ko- 

35 ordinaten, die in der Fahrumgebung gemaB dem Be- 
reich (a) in Fig. 9 erhalten worden sind 

Unter den X-Y-Koordinatendaten, die im Bereich (b) 
in Fig. 9 dargesteilt sind, sind die Werte, die in der 
Y-Richtuhg in den benachbarten Schritten einander 

40 gleich sind, in Abschnitten gruppiert, die mit a, b, c, d, e, f, 
g und h von links nach rechts im Bereich (b) in Fig. 9 
bezeichnet sind. Die Hmdernis-Identifizierungseinrich- 
tung 5 berechnet die folgenden Faktoren im Hinblick . 
auf jedes der Hindernisse: 

45 die Breite w gemaB einer Uhgleichheit der X-Koor<iiha- . ' 
ten zwischen den beiden rechten und linken Enden; und 
die X-Koordinate im Zentrum der Breite w. 

Die Hmdernis-Identifizierungseinrichtung 5 hat vor- 
. gegebene Bereiche fir "die Breiten, beispielsweise fflr , 

50 ein vorausfahrendes Vierradfahrzeug und ein Zweirad- 
fahrzeug! 

Das Hindernis a fallt in einen yorgegebeneh Breiten- 
bereich eines Vierradfahrzeugs. Wie bei der zweiten 
Ausfiihrungsform dargesteilt sind samtliche Werte, wel- 

55 che den Abstand zu dem Hindernis a reprasentieren, in 
der Y-Richtung gleich, wie es in Fig. 4(c) angegeben ist 
wahrend das Verteilungsmuster der empfangenen 
Lichtintensitat bezOglich der Abtastrichtung so wie in 
Fig. 4(b) dargesteilt ist Spmit kann die Anwesenheit ei- 

60 nes voraus fahrenden Vierradfahrzeugs in einer Posi-, 
tion (xa, ya) in dem X-Y-Koordinatensystem identifi- 
ziert werden. 

Das Hindernis b fallt nicht in einen vorgegebenen 
Breitenbereich eines Vierradfahrzeugs. Das Hindernis b 
65 ist jedoch mit dem Hindernis c kombiniert, so daB die 
kombinierte Breite in den oben erwahnten vorgegebe- 
nen Bereich fallt Wie bei der zweiten Ausfuhrungsform 
dargesteilt sind samtliche Werte, welche die Entfernung 
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einer solchen Kombination von Hindernissen b und c 
reprfisentieren, in der Y-Richtung gleich, und das Ver- 
teilungsmuster der empfangenen Lich tint ensi tat bezug- 
lich der Abtastrichtung wird gemaB Fig. 4(b) erhalten. 
Somit kann die Anwesenheit eines voraus fahrenden 
Vierradfahrzeugs in einer Position (xbc, ybc) in dem 
X-Y-Koordinatensystem identifiziert werden. 

Das Hindernis d fallt in einen vorgegebenen Breiten- 
bereich eines Zweiradfahrzeuges. Wie bei der zweiten 
Ausfuhrungsform dargestellt, Hegt die Entfernung zum 
Hindernis d in der Y-Richtung innerhalb der Kdrperab- 
tast-Schwellwertentfernung, und das Verteilungsmuster 
der empfangenen Lichtintensitat bezQglich der Abtast- 
richtung ist so wie in Fig. 6(b) angegeben. Somit kann 
die Anwesenheit eines voraus fahrenden Zweiradfahr- 
zeuges in einer Position (xd, yd) in dem X-Y-Koordina- 
tensystem identifiziert werden. 

Auch wenn der Abstand des Hindernisses d in der 
Y-Richtung gleich demjenigen des Hindernisses f ist, 
und auch wenn die Breite einer Kombination der Hin- 
dernisse d und f in einen vorgegebenen Bereich eines 
Vierradfahrzeuges fallt, kdnnen sie doch gemaB dem 
Verteilungsmuster der empfangenen Lichtintensitat be- 
ziiglich der Abtastrichtung identifiziert werden. Auch 
wenn ferner die Hindernisse d und f auBerhalb der K6r- 
perabtast-Schwellwertentfernung liegen, kdnnen sie 
identifiziert werden gemaB einer Anderung der berech- 
neten Entfernung in der chronologischen Reihenfolge, 
die mit der Hindernis- Identifizierungseinrichtung 5 ab- 
getastet wird, beispielsweise gemaB einer Ungleichheit 
in der relativen Geschwindigkeit. 

Weder das Hindernis e noch das Hindernis g fallen in 
einen vorgegebenen Breitenbereich eines Vierradfahr- 
zeugs. Jedoch kdnnen, wie bei der zweiten Ausfuhrungs- 
form dargestellt, die Verteilungsmuster der empfange- 
nen Lichtintensitat und der berechneten Entfernung ge- 
maB Fig. 7(b) bzw. 7(c) dargestellt werden. Somit kann 
die Anwesenheit von Markierungen in Positionen (xe t 
ye) und (xg, yg) in dem X- Y-Koordinatensystem identifi- 
ziert werden. 

Das Hindernis . h uberschreitet einen vorgegebenen 
Breitenbereich eines Vierradfahrzeuges und ist gleich- 
maBig in der Intensitat des empfangenen Lichtes und 
gleich in der berechneten Entfernung. Somit kann die 
Anwesenheit eines . Verkehrszeichens in der Position 
(xh, yh) in d>m X-Y-Koordinatensystem identifiziert 
werden. 

Obwohl bei der dritten Ausfuhrungsform die Breite. 
des Objektes 6 berechnet wird, um das Objekt 6 zu 
identifizieren, kann auch die Hone des Objektes 6 an- 
s telle seiner Breite verwendet werden, um das Objekt 6 
zu identifizieren, wenn ein zweidimensionales Scannen 
durchgefQhrt wird Alternativ dazu kann auch die Fia- 
che des Objektes 6 verwendet werden, um das Objekt 6 
zu identifizieren. 

Wenn die berechnete Hone verwendet wird, um das 
Objekt zu identifizieren, kann eine Objekthohen-Re- 
cheneinrichtung beispielsweise vorgesehen sein fur die 
Hindernis- Identifizieruhgseinrichtung, um die Hdhe des 
Objektes 6 zu berechnen, und zwar auf der Basis des 
Scanwinkels des Scanners 2 und der Entfernung, die von 
der Entfernungsrecheneinrichtung der Hindernis-Iden- 
tifizierungseinrichtung 5 berechnet wird. Das Objekt 6 
kann somit identifiziert werden auf der Basis der Entfer- 
nung, die mit der Entfernungsrecheneinrichtung berech- 
net wird, des Verteilungsmusters der empfangenen 
Lichtintensitat bezuglich der Abtastrichtung und der 
berechneten Hdhe des Objektes 6. 
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Wenn die berechnete Flache verwendet wird, um das 
Objekt 6 zu identifizieren, kann eine Objektfiachen-Re- 
cheneinrichtung beispielsweise verwendet werden fur 
die Hindernis-Identiflzierungseinrichtung, um die Fia- 
5 che des Objektes 6 zu berechnen, und zwar auf der Basis 
des Scanwinkels des Scanners 2 und der Entfernung, die 
von der Entfernungsrecheneinrichtung der Hindernis- 
Identifizierungseinrichtung 5 berechnet wird. Das Ob- 
jekt 6 kann somit identifiziert werden auf der Basis der 
io Entfernung, die mit der Entfernungs-Recheneinrichtung 
berechnet wird, des Verteilungsmusters der empfange- 
nen Lichtintensitat bezuglich der Abtastrichtung und 
der berechneten Flache des Objektes 6. 

Die Wirkungsweise der dritten Ausfuhrungsform 
15 wird nachstehend unter Bezugnahme auf das FluBdia- 
gramm in Fig. 10 naher erlautert 

Fig. 10 zeigt den Ablauf bzw. das Verfahren bei der 
Identifizierung eines Fahrzeuges mit der optischen Ra- 
darvorrichtung gemaB der dritten Ausfuhrungsform. 
20 Samtliche Daten, welche die empfangene Lichtintensi- 
tat, die berechnete Entfernung und den Scanwinkel re- 
prasentieren, die in 100 Schritten erhalten sind, werden 
zunachst beim Schritt S100 in die Hindernis-Identifizie- 
rungseinrichtung 5 eingegeben. Dann werden die Daten, 
25 welche die berechnete Entfernung und den Scanwinkel 
reprasentieren, die in 100 Schritten erhalten worden 
sind, beim Schritt S101 in X-Y-Koordinaten umgewan- 
delt A us den umgewandelteh Daten in den benachbar- 
ten Scanschritten werden die Werte, die im wesentli- 
30 chen gleich in der Entfernung in Y-Richtung sind (wobei 
eine Ungleichheit zwischen den Werten in der Entfer- 
nung in Y-Richtung gleich einem oder kleiner als ein 
vorgegebener Wert ist), beim Schritt S102 gruppiert. 
Die Breite und die relative Geschwindigkeit jedes 
35 Objektes 6 werden gemaB den gruppierten Daten beim 
Schritt S103. berechnet AnschlieBend wird. die Hinder- 
niszahl beim Schritt SI 04 auf Null gesetzt, und wenn das 
Hindernis identifiziert ist (Schritt S105), wird die Hin- 
derniszahl beim Schritt S106 inkrementiert. Es wird 
40 dann bestimmt, ob die Hind erniszahl gleich der Anzahl 
von abgetasteten Hindernissen ist (Schritt S107). Wenn 
die Antwort beim Schritt Si 07 J A lautet, wird die Verar- 
beitung beendet. Wenn die Antwort beim Schritt SI 07 
NEIN lautet, erfolgt ein RUcksprung in dem Diagramm 
45 zum Schritt S 1 05. Das bedeu tet, das Hindernis wird wie- 
derholt identifiziert, und zwar so viele Male, wie die 
Anzahl von abgetasteten Hindernissen angibt 

Fig: 11 zeigt ein FluBdiagramm zur Erlauterung des 
detaQlierten Ablaufes bei der Verarbeitung zur Identifi- . 
so zierung eines Hindernisses beim Schritt S105J Zunachst 
wird bestimmt, ob die gemessene Entfernung innerhalb 
der K6rperabtast-Schwellwertentfernung iiegt oder 
nicht (Schritt S201). Wenn die Antwort beim Schritt 
S201 J A lautet, wird bestimmt, ob die Breite des Objek- 
55 tes einen vorgegebenen Breitenbereich eines voraus- 
fahrenden Vierradfahrzeuges uberschreitet (Schritt 
S202)l Wenn die Antwort beim Schritt S202 JA lautet. 
wird festgestellt, ob die relative Geschwindigkeit gleich 
der Geschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs ist, die von 
60 der Fahrgeschwindigkeits-MeBeinrichtung 7 erhalten 
wird (Schritt S203). Wenn die Antwort beim Schritt 
S203 JA lautet, wird festgestellt, ob die Intensitatsvertei- 
lung des reflektierten Lichtes ein Muster hat, das von 
einem Vierradfahrzeug erhalten wird (Schritt S204). 
65 Wenn die Antwort beim Schritt S204 JA lautet, wird 
festgestellt, daB das abgetastete Hindernis ein stationa- 
res oder angehaltenes Vierradfahrzeug ist (Schritt 205). 
Wenn andererseits die Antwort beim Schritt S204 
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NEIN lautet, wird bestimmt, ob die Intensitatsvertei- 
lung des reflektierten Lichtes gleichmaBig ist (Schritt 
S206). Wenn die Antwort beim Schritt S206 JA lautet, 
wird festgestellt, daB das abgetastete Hindernis ein 
StraBenverkehrszeichen ist (Schritt S207). Wenn die 5 
Antwort beim Schritt S206 NEIN lautet, wird festge- 
stellt, dafl das abgetastete Hindernis eine andere Art 
von Hindernis als Fahrzeuge oder StraBenverkehrszei- 
chen ist (Schritt S208). 

Wenn beim Schritt S203 bestimmt wird, daB die relati- 10 
ve Geschwindigkeit nicht gleich der Geschwindigkeit 
des eigenen Fahrzeuges ist, wird festgestellt, daB das 
abgetastete Objekt ein vorausfahrendes Vierradfahr- 
zeug ist (Schritt S209). 

Wenn beim Schritt S202 bestimmt wird, daB die Brei- 15 
te des Objektes einen vorgegebenen Breitenbereich ei- 
nes vorausfahrenden Vierradfahrzeuges nicht Qber- 
schreitet, wird bestimmt, ob eine solche Breite kleiner 
als der oben erwahnte Bereich ist (Schritt S210). Wenn 
die Antwort beim Schritt S210 J A lautet, wird bestimmt, 20 
ob die relative Geschwindigkeit gleich der Geschwin- 
digkeit des eigenen Fahrzeugs ist (Schritt S211). Wenn 
die Antwort beim Schritt S21 1 J A lautet, wird bestimmt, 
ob die Intensitatsverteilung des reflektierten Lichtes ein 
Muster hat, das von einem Zweiradfahrzeug erhalten 25 
wird (Schritt S212). Wenn die Antwort beim Schritt 
S212 JA lautet, wird festgestellt, daB das abgetastete 
Hindernis ein angehaltenes Zweiradfahrzeug ist (Schritt 
S213). Wenn die Antwort beim Schritt S212 NEIN lau- 
tet, wird festgestellt, daB das abgetastete Objekt eine 30 
Markierung ist (Schritt 214). 

Wenn beim Schritt S21 1 bestimmt wird, dafl die relati- 
ve Geschwindigkeit nicht gleich der Geschwindigkeit 
des eigenen Fahrzeugs ist, wird festgestellt, daB das ab- 
getastete Hindernis ein vorausfahrendes Zweiradfahr- 35 
zeug ist (Schritt S2 15). 

Wenn beim Schritt S210 bestimmt wird, daB die Brei- 
te des Objektes nicht kleiner als ein Breitenbereich ei- 
nes vorausfahrenden Vierradfahrzeuges ist, wird be- 
stimmt, 6b die relative Geschwindigkeit gleich der Ge- 40 
schwindigkeit des eigenen Fahrzeuges ist (Schritt S216). 
Wenn die Antwort beim Schritt S2 1 6 JA lautet, wird 
bestimmt, 6b die Intensitatsverteilung des reflektierten 
Lichtes ein Muster hat, das von einem Vierradfahrzeug 
erhalten wird (Schritt S2 17). Wenn die Antwort beim 45 
Schritt S217 JA lautet, wird festgestellt, daB das abgeta- 
stete Hindernis ein stationares oder angehaltenes Vier- 
radfahrzeug ist (Schritt S2 18). 

Wenn die Antwort beim Schritt S2 17 NEIN lautet, 
wird bestimmt, ob die Intensitatsverteilung des reflek- 50 
tierten Lichtes gleichmaBig ist (Schritt S219). Wenn die 
Antwort beim Schritt S219 JA lautet, wird festgestellt, 
daB das abgetastete Hindernis ein StraBenverkehrszei- 
chen ist (Schritt S220). Wenn die Antwort beim Schritt 
S219 NEIN lautet, wird festgestellt, daB das abgetastete 55 
Hindernis eine andere Art von Hindernis als Fahrzeuge 
oder StraBenverkehrszeichen ist (Schritt S221). 

Wenn beim Schritt S2 16 bestimmt wird, daB die relati- 
ve Geschwindigkeit nicht gleich der Geschwindigkeit 
des eigenen Fahrzeuges ist, wird festgestellt, daB das #> 
abgetastete Hindernis ein vorausfahrendes Vierradfahr- 
zeug ist (Schritt S222) 

Wenn beim Schritt S201 festgestellt wird, daB die ge- 
messene Entfernung die Kdrperabtast-Schwellwertent- 
fernung uberschreitet, wird bestimmt, ob es ein anderes 65 
Hindernis in derselben Entfernung gibt (Schritt S230). 
Wenn die Antwort beim Schritt S230 JA lautet, wird 
bestimmt, ob die Breite von diesen Hindernissen in den 
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Breitenbereich eines Vierradfahrzeuges failt (Schritt 
S231). Wenn die Antwort beim Schritt S231 J A lautet, 
wird bestimmt ob die Werte der relativen Geschwindig- 
keiten der Hindernisse miteinander tibereinstimmen 
(Schritt S232). Wenn die Antwort beim Schritt S232 JA 
lautet, werden die Hindernisse zu einem einzigen Fahr- 
zeug gruppiert, und zwar in der Weise, daB der breiteste 
Abstand in Querrichtung der abgetasteten Hindernisse 
als Breite des kombinierten Fahrzeuges bestimmt wird, 
wahrend das Zentrum der Breite als Position des Fahr- 
zeuges bestimmt wird. 

Die Anzahi der gruppierten Hindernisse wird zu der 
Hindernisnummer addiert und dann davon eins subtra- 
hiert, und die resultierende Zahl wird als neue Hinder- 
nisnummer bestimmt (Schritt S233). Dann wird be- 
stimmt, ob die relative Geschwindigkeit gleich der Ge- 
schwindigkeit des eigenen Fahrzeuges ist (Schritt S234). 
Wenn die Antwort beim Schritt S234 JA lautet, wird 
festgestellt, daB das gruppenmaBige Fahrzeug ein sta- 
tionares oder angehaltenes Vierradfahrzeug ist (Schritt 
S235). Wenn die Antwort beim Schritt S234 NEIN lau- 
tet, wird festgestellt, daB das gruppenmaBige Fahrzeug 
ein vorausfahrendes Vierradfahrzeug ist (Schritt S236). 

Wenn beim Schritt S230 bestimmt wird, daB sich kein 
Hindernis in derselben Entfernung befindet, oder wenn 
beim Schritt S231 bestimmt wird, daB die Breite der 
Hindernisse in derselben Entfernung nicht in einen vor- 
gegebenen Breitenbereich eines Vierradfahrzeuges 
failt, oder wenn beim Schritt S232 bestimmt wird, daB 
die Werte der relativen Geschwindigkeiten der Hinder- 
nisse nicht miteinander flbereinstimmen, so wird be- 
stimmt, ob der jeweilige Wert der relativen Geschwin- 
digkeit gleich der Geschwindigkeit des eigenen Fahr- 
zeuges ist (Schritt S237). Wenn die Antwort beim Schritt 
S237 JA lautet, wird festgestellt, daB das abgetastete 
Hindernis eine Markierung ist (Schritt S238). Wenn die 
Antwort beim Schritt S237 NEIN lautet, wird anderer- 
seits festgestellt, daB das abgetastete Hindernis ein vor- 
ausfahrendes Zweiradfahrzeug ist (Schritt S239) 
Bei der optischen Radarvorrichtung mit einem Aufbau 
der oben beschriebenen Art gemaB der dritten Ausfflh- 
rungsform bilden die Licht emittierenden Einrichtung 1 
und der Scanner 2 zusammen eine optische Strahlungs- 
einrichtung; die Lichtempfangseinrichtung 3 biidet ein 
Lichtempfangsgerat; die Intensit&tsmeBeinrichtung 4 
fur empfangenes Licht biidet ein Empfangslicht-Intensi- 
tatsgerat; die Hindernis-Identifizierungseinrichtung 5 
weist eine Hmdernis-Identifizieruii^einrichtung und ei- 
ne Objektbreiten-Recheneinrichtuhg auf; die Fahrge- 
schwindigkeits-Mefleinrichtung 7 biidet ein Fahrge- 
schwindigkeitsgerat 

Bei der dritten AusfQhrungsform der optischen Ra- 
darvorrichtung gemaB der Erfindung wird das Objekt 
identifiziert unter Verwendung der folgenden Faktoren: 
der Breite des Objektes, der Geschwindigkeit des eige- 
nen Fahrzeuges, der Relati vge schwindigkeit des Objek- 
tes zum eigenen Fahrzeug, der Fahrgeschwindigkeit des 
Objektes und dergleichen. Somit kann die optische Ra- 
darvorrichtung eine Fahrumgebung erkennen, mit an- 
deren Worten verschiedene Arten von Hindernis sen 
mit hoherer Genauigkeit identifizieren als bei Vorrich- 
tungen gemaB der ersten und zweiten AusfQhrungs- 
form. Somit ist es moglich, ein vorausfahrendes Fahr- 
zeug, das in derselben Spur wie das eigene Fahrzeug 
fahrt, mit hoherer Genauigkeit zu identifizieren. 

In den verschiedenen Figuren der Zeichnungen haben 
die englischen AusdrQcke folgende Bedeutung: 

Fig.l 



17 



DE 195 03 960 Al 



18 



1 =» Licht emittierende Einrichtung 

2 «= Scanner 

3 — Lichtempfangseinrichtung 

4 ~ IntensitatsmeBeinrichtung fQr empf angenes Licht 

5 « Hindernis-Identifizierungseinrichtung 

7 « Fahrgeschwindigkeits-MeBeinrichtung Pulse laser 
light => gepulstes Laserlicht 
Fig. 2 

First step — erster Schritt 
Second step « zweiter Schritt 
50th step « 50. Schritt 
100th step ~ 100. Schritt 

Fig. 3(a) bis 7(c) 
Distance — Entfernung 

Transverse Position « Position in Querrichtung 
Delineator -= Markierung 

Preceding four-wheeled vehicle « vorausfahrendes 
Vierradfahrzeug 

Preceding two-wheeled vehicle « vorausfahrendes 
Zweiradfahrzeug 

Optical radar apparatus « optische Radarvorrichtung 
Received light intensity « empfangene Lichtintensitat 
Stepnumber = Schrittzahl 
Calculated distance =» berechnete Entfernung 

Fig. 8(b) und Fig. 9 
Body detection threshold Kdrperabtast-Schwellwert- 
distance entfernung 

Fig. 10 

51 00 <=» empfangene Lichtintensitat, berechnete Entfer- 
nung und Scanwinkel aus den Schritten eingeben 

51 01 « Daten in X-Y-Koordinaten umwandeln . 

51 02 «= bei benachbarten Schritten Werte, die gleiche 
Entfernungen in der Y-Richtung angeben, in eine Grup- 
pe setzen 

51 03 = Nummer des gruppenartigen Hindernisses, 
Breite, Position und relative Geschwindigkeit jedes Hin- 
dernisses berechnen 

51 04 » Hindernisnummer « 0 

5105 = Hindernis identifizieren 

5106 « Hindernis nummer inkrementieren 

51 07 — 1st Hindernisnummer gleich der Anzahl von 
Hindernissen? 

NO « NEIN 
YES = JA 
END — Ende 

Fig. 11 
N - NEIN 
Y- JA 

5201 «=■ Gemessene Entfernung < r Korperabtast- 
Schwellwertentfernung? 

5202 — 1st Objektbreite groBer als ein Breitenbereich 
fur Vierradfahrzeuge? 

5203 « relative Geschwindigkeit « Geschwindigkeit 
des eigenen Fahrzeugs? 

5204 « Hat Intensitatsverteilung des reflektierten Lich- 
tes ein Muster vom Vierradfahrzeug? 

5205 — angehaltenes Vierradfahrzeug 

5206 = 1st Intensitatsverteilung des reflektierten Lich- 
tes gleichmaBig? 

5207 = StraBenverkehrszeichen 

5208 anderes Hindernis als Fahrzeuge und StraBen- 
verkehrszeichen 

5209 = vorausfahrendes Vierradfahrzeug 

5210 = 1st Objektbreite kleiner als ein Breitenbereich 
des voraus fahrenden Vierradfahrzeugs? 

521 1 «b Relative Geschwindigkeit gleich Geschwindig- 
keit des eigenen Fahrzeugs? 

5212 = Hat Intensitatsverteilung des reflektierten Lich- 



tes ein Muster vom Zweiradfahrzeug? 

5213 = angehaltenes Zweiradfahrzeug 

5214 « Markierung 

5215 = vorausfahrendes Zweiradfahrzeug 

5 S216 = Relative Geschwindigkeit = Geschwindigkeit 
des eigenen Fahrzeugs? 

5217 — Hat Intensitatsverteilung des reflektierten Lich- 
tes ein Muster vom Vierradfahrzeug? 

5218 « angehaltenes Vierradfahrzeug 

to S219 — 1st Intensitatsverteilung des reflektierten Lich- 
tes gleichmaBig? 

5220 =» StraBenverkehrszeichen 

5221 = anderes Hindernis als Fahrzeuge und StraBen- 
verkehrszeichen 

is S222 — vorausfahrendes Vierradfahrzeug 

5230 = Anderes Hindernis in derselben Entfernung? 

5231 - Fallt Breite der Hindernisse in den Breitenbe- 
reich vom Vierradfahrzeug? 

5232 = Sind Werte der relativen Geschwindigkeiten 
20 dieser Hindernisse gleich? 

5233 — Zentrum der abgetasteten Hindernisse als Posi- 
tion der gruppierten Hindernisse bestimmen. Neue Hin- 
dernisnummer — vorherige Hindernisnummer plus 
N ummer von gruppierten Hindernissen 

25 S234 » Relative Geschwindigkeit — Geschwindigkeit 
des eigenen Fahrzeugs? 

5235 « angehaltenes Vierradfahrzeug 

5236 «= vorausfahrendes Vierradfahrzeug 

5237 =» Relative Geschwindigkeit — Geschwindigkeit 
30 des eigenen Fahrzeugs? 

• S238 - Markierung 

S239 = vorausfahrendes Zweiradfahrzeug 
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Patentanspruche 

1. Optische Radarvorrichtung fur Fahrzeuge, ge- 
kennzeichnet durch 

— eine optische Strahlungseinrichtung (1, 2) 
zum Ausstrahlen und Scannen von Licht; 

— eine Lichtempfangseinrichtung (3), um 
Licht zu empfangen, das von der optischen 
Sti^ungseinrichtung (1, 2) ausgestrahlt und 
dann von einem Objekt (6) reflektiert worden 
ist; 

— eine IntensitatsmeBeinrichtung (4) fur emp- 
fangenes Licht, um die IntensitSt des reflek- 
tierten Licht es zu messen; und 

— eine Hindernis-Identifizierungseinrichtung 
(5), um das Objekt (6) auf der Basis eines Ver- 
teilungsmusters der empfangenen Lichtinten- 
sitat, die von der IntensitatsmeBeinrichtung (4) 
gemessen worden ist, und eines Verteilungs- 
musters zu identifizieren, das bezQglich der 
Richtung des Abtastens beim Scannen erhal- 
ten wird, das mit der optischen Strahlungsein- 
richtung (1 ,2) durchgef uhrt wird. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, gekennzeichnet 
durch eine Entfernungsrecheneinrichtung zum Be- 
rechnen einer Entfernung zu dem Objekt (6) auf der 
Basis einer Ausbreitungs-Verzdgerungsdauer von 
dem Zeitpunkt, in welchem das Licht von der opti- 
schen Strahlungseinrichtung (1, 2) abgestrahlt wird, 
bis zu dem Zeitpunkt, in welchem das reflektierte 
Licht von der Lichtempfangseinrichtung (3) emp- 
fangen wird, wobei die Hindernis-Identifizierungs- 
einrichtung (5) das Objekt (6) auf der Basis der 
Entfernung, die von der Entfernungsrecheneinrich- 
tung berechnet wird, und des Verteilungsmusters 
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der empfangenen Lichtintensitat bezflglich der Ab- 
tastrichtung identifiziert. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, gekenn- 
zeichnet durch eine Fahrgeschwindigkeits-MeBein- 
richtung (7) zum Messen der Fahrgeschwindigkeit 5 
des eigenen Fahrzeuges, an dem die Vorrichtung 
installiert ist, wobei die Hindernis-Identifizierungs- 
einrichtung (5) die Fahrgeschwindigkeit des Objek- 
tes (6) auf der Basis der Fahrgeschwindigkeit, die 
von der Fahrgeschwindigkeits-MeBeinrichtung (7) \o 
gemessen wird, und einer relativen Geschwindig- 
keit des Objektes (6) zu dem eigenen Fahrzeug 
berechnet, welche aus einer Andemng der gemes- 
senen Entfernung zu dem Objekt (6) in chronologi- 
scher Reihenfolge berechnet wird, so daB dadurch 15 
das Objekt (6) auf der Basis der Entfernung zu dem 
Objekt (6), des Verteilungsmusters der empfange- 
nen Lichtintensitat bezflglich der Abtastrichtung 
und der Fahrgeschwindigkeit des Objektes (6) iden- 
tifiziert wird 20 

4. Vorrichtung nach einem der Ansprflche 1 bis 3, 
gekennzetchnet durch eine Objektbreiten-Rechen- 
einrichtung zur Berechnung der Breite des Objek- 
tes (6) auf der Basis eines Scanwinkels der opti- 
schen Strahlungseinrichtung (1, 2) und der Entfer- 25 
nung, die mit der Entfernungsrecheneinrichtung 
berechnet wird, wobei die Hmdernis-Identifizie- 
rungseinrichtung (5) das Objekt (6) auf der Basis 
der Entfernung, die mit der Entfernungsrechenein- 
richtung berechnet wird, des Verteilungsmusters 30 
der empfangenen Lichtintensitat bezflglich der Ab- 
tastrichtung und der Breite des Objektes (6) identi- 
fiziert. 

5. Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet,daBdieHmderms-Identifiziei™gseinrich- 35 
tung iias Objekt (6) als Vierradfahrzeug identifi- 
ziert, wenn die Breite des Objektes (6) in einen 
vorgegebenen Bereich failt und wenn das Vertei- 
lungsmuster der empfangenen Lichtintensitat be- 
zflglich der Abtastrichtung so ausgebildet ist, daB 40 
die Intensitat des empfangenen Lichtes zwei hohe 
Pegel mit einem dazwischenliegenden niedrigeren 
Pegel aiifweist , 

6. Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Hindernis-Identifizierungseinrich- 45 
tung (5) das Objekt (6) als StraBenverkehrszeichen 
identifiziert, wenn die Breite des Objektes (6) sich 
Ober einen vorgegebenen Bereich erstreckt und 
wenn das Verteilungsmuster der empfangenen 
Lichtintensitat bezflglich der Abtastrichtung 50 
gleichmaBig ist 

7. Vorrichtung nach einem der Ansprflche 1 bis 6, 
gekennzeichnet durch eine Fahrgeschwindigkeits- 
MeBeinrichtung (7) zur Messung der Fahrge- 
schwindigkeit des eigenen Fahrzeuges, an dem die 55 
Vorrichtung installiert ist, wobei die Hindernis- 
Identifizierungseinrichtung (5) eine Fahrgeschwin- 
digkeit des Objektes (6) auf der Basis der Fahrge- 
schwindigkeit, die von der Fahrgeschwindigkeits- 

M eBeinrichtung (7) gemessen wird, und einer relati- 60 
ven Geschwindigkeit des Objektes (6) zu dem eige- 
nen Fahrzeug berechnet, jvobei die relative Ge- 
schwindigkeit durch eine Anderung in der gemes- 
senen Entfernung zu dem Objekt in chronologi- 
scher Reihenfolge berechnet wird, so daB das Ob- 65 
jekt (6) auf der Basis der Entfernung zu dem Objekt 
(6), des Verteilungsmusters der empfangenen Licht- 
intensitat bezflglich der Abtastrichtung und der 



Breite sowie der Fahrgeschwindigkeit des Objekt 
(6) identifiziert wird. 
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